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京都大学 博士（工学） 氏名 木原 康之 
出力センサを持つ３自由度のハンドに対してのみ適用可能な手法であった．これに対
し，提案手法では，正準相関係数を用いた重み行列を導入することで閾値調整が不要
であり，力と速度の相関の方向性が十分に考慮され，より性能の高いセンサフィード
バック則が抽出できるように改良されている．また，任意の出力数のセンサを持つ任
意の自由度のロボットに対し，適用できるように拡張されている．この改良によって
複数のセンサ間，ハンド間の相互作用を考慮できるようになり，従来の手法より複雑
な情報を扱えるようになったと言える．そして，提案した手法を先行研究と同じ折り
紙ロボット・タスクに適用した結果，提案する手法が従来手法より精度の面で優れる
折りが達成できており，提案手法が有効であることを示している． 
 
第５章では高難易度の折り紙作品を対象とした直接教示に適した機構を有するロボ
ットの製作について述べている．第４章の実験に用いている折り紙ロボットは直接教
示が可能であるものの，教示の容易性を考慮して設計されていないため直接教示が容
易であるとは言えない . そこで，新たに直接教示に適した機構としてフローティング
マウントを用いた機構を提案している．その際，直接教示が容易である機構の条件と
して機構透明性とバックドライバビリティを挙げ，また，位置・力再現に有利である
ことを述べつつその問題点を挙げている．高難易度の作品を対象として，提案した機
構を持つ新たな折り紙ロボットを製作し，対象とする折り紙作品が折れることを示し，
また，直接教示の容易性として直接教示時により小さな負荷で操作できることと直感
的に力を与えることができていることを示している．さらに，その再生において位置・
力ともに良好な再現性を示すことによって提案している機構の有効性を示している．  
 
第６章は結論であり，本研究で得られた結果をまとめ，今後の課題および展望につ
いて述べている． 
 
 
 
